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Sistem kendali merupakan salah satu materi yang hadir dalam setiap kuriku-
lum pendidikan teknik elektro. Sistem kendali hampir ditemukan di setiap
bidang mulai dari industri sampai pada kehidupan sehari-hai. Oleh karena itu,
materi ini sangat penting bagi pembaca yang bergelut di bidang teknik elektro
dalam rangka membangun kompetensinya dalam menguasai ilmu pengetahuan
dan teknologi di bidang teknik elektro.
Buku Teks ini dibuat sebagai bahan acuan belajar bagi para pembaca yang
mempelajari topik Sistem Kendali di perguruan tinggi, termasuk bagi para staf
pengajar yang bergelut di bidang Teknik Elektro dan mengampu matakuliah
yang terkait dengan prinsip dasar sistem kendali. Buku Teks ini merupakan
rangkuman dari bahan-bahan kuliah yang telah diajarkan oleh Penulis sejak
Tahun 2004 hingga saat ini.
Buku Teks ini diawali dengan pengantar mengenai definisi, diagram umum,
aplikasi dan metode-metode yang digunakan dalam menganalisa sistem-sistem
kendali (Bab 1). Domain aplikasi sistem kendali baik dalam industri maupun
dalam kehidupan sehari-hari dibahas pada Bab 2. Selanjutnya, Bab 3 mem-
bahas tentang diagram umum dan komponen-komponen yang digunakan dalam
sistem kendali secara umum, misalnya sensor, aktuator, unit pengendali, unit
pengkondisi isyarat, serta plant atau kendalian yang akan dikendalikan. Bab 4
membahas tentang jenis-jenis masalah yang ditemukan dalam sistem kendali,
serta gambaran dasar tentang teknik-teknik yang digunakan untuk memec-
ahkan masalah-masalah tersebut.
Setelah membahas tentang pemahaman mendasar mengenai sistem kendali,
selanjutnya kita akan masuk ke topik yang terkait dengan landasan matem-
atika untuk menganalisa sistem-sistem kendali. Bab 5 membahas tentang
bagaimana mengubah model fisik sebuah sistem ke dalam bentuk model per-
samaan diferensial. Model matematis dalam bentuk persamaan diferensial
tersebut selanjutnya diubah ke dalam bentuk fungsi alih dengan memanfaatkan
v
metode tranformasi Laplace (Bab 6). Model-model fungsi alih dari setiap
komponen sistem kendali dapat disusun dalam sebuah diagram yang biasa
disebut sebagai diagram kotak. Bab 7 membahas tentang teknik-teknik dasar
untuk mengubah diagram kotak sebuah sistem kendali ke dalam bentuk fungsi
alih sistem secara umum. Bab 8 membahas teknik lain yang digunakan untuk
mendapatkan fungsi alih sebuah sistem kendali dengan memnafaatkan teknik
aljabar graf aliran isyarat (signal flow graph).
Setelah memperoleh model fungsi alih dari sebuah sistem kendali, maka
selanjutnya sistem kendali tersebut dapat dianalisa tingkat kestabilannya, se-
bagaimana dibahas pada Bab 9, tanggapan sistem kendali dalam domain
waktu terhadap isyarat nasukan (Bab 10), serta tanggapan yang frekuensinya
diubah-ubah (Bab 11). Bab terakhir, yaitu Bab 12, akan membahas menge-
nai analisis tempat kedudukan akar sebuah sistem kendali.
Penulis berharap bahwa Buku Teks ini dapat memberikan manfaat kepada
para pembaca, terutama agar mereka dapat belajar mandiri dan termotivasi
untuk belajar lebih tekun. Tentu saja Buku Teks ini masih sangat jauh dari
kesempunaan. Oleh karena itu, kritik, saran perbaikan dan komentar dari
pembaca akan kami terima dengan tangan terbuka.
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DASAR SISTEM KENDALI 
Faizal Arya Samman menyelesaikan pendidikan dasar dan 
menengah masing-masing di SD Negeri Bontokamase 
Sungguminasa, SMP Negeri 1 Sungguminasa dan SMA 
Negeri 1 Sungguminasa (SALIS), Gowa. Kemudian, ia me-
nyelesaikan studi Sarjana Teknik Tahun 1999 di Universitas 
Gadjah Mada, Yogyakarta, pendidikan Magister Teknik 
Tahun 2002 di Institut Teknologi Bandung, dan Pendidikan 
Doktor-Ingenieur di Technische Universität Darmstadt, 
Jerman Tahun 2010 dalam bidang Teknik Elektro dan Teknologi Informasi. 
Sekarang ini ia bekerja sebagai staf pengajar dan peneliti di Departemen Teknik 
Elektro, Universitas Hasanuddin, Makassar. Bidang riset dan pengembangan yang 
diminatinya antara lain Jaringan on-Chip (Network-on-Chip) untuk Sistem Prosesor 
Multi Core, Sistem Dalam Sebuah Chip (System-On-Chip), Elektronika Daya, Sistem 
Kendali and Sistem Tersemat (Embedded Systems) untuk aplikasi biomedika dan 
sistem pembangkitan tenaga listrik berbasis energi baru dan terbarukan. 
 Tentang Penulis  
Buku ini menyajikan prinsip-prinsip dasar analisis sistem kendali, yang dapat dijadikan se-
bagai bahan ajar yang digunakan dalam mata kuliah yang terkait topik sistem kendali, 
sekaligus sebagai buku referensi untuk memahami teknik-teknik analisis kestabilan sistem 
kendali. Pembahasan mengenai komponen dan arsitektur sistem kendali, masalah-masalah 
yang sering ditemukan dalam bidang kendali, model persamaan  diferensial dan fungsi 
alih sistem-sistem fisik, serta teknik-teknik untuk menemukan fungsi alih sebuah diagram 
kotak disajikan dengan contoh-contoh soal dan penyelesaiannya yang dipaparkan secara 
sistematis, sederhana dan mudah dipahami.  
Buku ini juga membahas beberapa teknik-teknik dasar analisis kestabilan, di an-
taranyaadalah analisis kestabilan sistem kendali berdasarkan model persamaan karakteris-
tiknya dengan menggunakan Teorema Routh, analisis dalam domain waktu, baik dalam 
keadaan peralihan maupun dalam keadaan mantap, analisis dalam domain frekuensi, baik 
dengan Diagram Bode maupun menggunakan Teorema Nyquist, serta analisis tempat-
tempat kedudukan akar. 
Pembaca akan menemukan bahwa buku ini akan menjadi sumber referensi yang sangat 
bermanfaat untuk membangun pondasi dasar pemahaman dalam bidang teknik kendali, 
sehingga pembaca dapat mengembangkan kompetensinya untuk merancang sistem ken-
dali dan mengaplikasikan kompetensinya itu dalam dunia industri. 

